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Із усього спектра існуючих робототехнічних засобів можна виділити 
особливий клас - орієнтований на освітні цілі. Це різноманітні рухливі 
платформи, набори механічних і (або) електронних компонентів, 
конструктори роботів [1]. Проведений аналіз [4] оглядів різних платформ і 
конструкторів дозволяє виділити конструктор Lego Mindstorms NХТ 2.0, 
який охоплює основні розділи робототехніки: механіку, електроніку і 
програмування. Поширенню Lego Mindstorms NХТ 2.0 сприяє наявність у 
базовому комплекті мікроконтролера, двигунів, 4 різноманітних датчиків 
та деталей для конструювання [2]. Для більш досконалих моделей 
комплектуючі можна заказати на офіційному сайті  Lego [5].  
Система управління дозволяє реалізувати структури з П, ПД та ПІД-
регуляторами [3, 6, 7]. Програмування може здійснюватись більш ніж на 
10 мовах програмування. 
Постановка задачі керованого руху моделі транспортного робота.  
Модель транспортного робота 
встановлюється у центр рингу 
(рис. 1). Мета робота виштовхнути 
усі кеглі за межи рингу за 
найменший проміжок часу. На 
очищення рингу від кеглів дається 
не більш 2 хвилин. Якщо робот 
виходіть за межі кола більш ніж на 5 
с, спроба вважається не вдалою і не 
зараховується. Модель роботу, по 
умовам змагання, не може мати 
маніпулятор. 
 
Рисунок 1 – Завдання для моделі 
транспортного роботу: 1 - 
предметна область (ринг), 2 – робот, 
3 - кеглі. 
Методи дослідження. Розглянуто три стратегії керованого руху моделі 
транспортного робота на основі Lego Mindstorms NХТ 2.0. Реалізація наведених 
стратегій вимагає одночасного виконання декількох функцій: 
 запит датчиків у пошуку об'єкту (кеглі), 
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 аналіз сигналу відгуку, 
 аналіз напрямку та відстані до об’єкту, 
 аналіз та розрахунок потужності, обертаючого моменту та часу 
витримки для приводів коліс, 
 здійснення переміщення, 
 запит датчиків для аналізу розташування робота у межах робочої зони, 
 обрання найкоротшого маршруту для виштовхування об'єкту (кеглі) за 
межи робочої зони, 
 транспортування об'єкту (кеглі) за межи робочої зони. 
В [8] автор доводить, що подібні ресурсомістки завдання при передачі даних 
за допомогою бездротового з'єднання Bluetooth, значно погіршують керованість 
моделі, та понижають  швидкодію. Застосування передачі даних за допомогою 
USB - кабелю обмежує далекість робота від комп'ютера максимальною довжиною 
кабелю, яка становить п'ять метрів [2, 6, 7]. При реалізації стратегії руху кабель 
може зачепитися за кеглі і сприяти як ії виштовхуванню, так і повторному 
закочуванню. В [3] автор пропонує адаптивну систему керування для моделі 
робота-навантажувача.  
Висновки Для підвищення швидкодії необхідно скоротити час, який 
витрачається на аналіз інформації з датчиків, планування і дотримання траєкторії 
руху. Система керування має бути надійною, а стратегія руху – простою. Для 
оптимізації руху за критерієм швидкодії доведено ефективність застосування 
адаптивної системи керування на основі ПІД – регулятора.  
 
Список літератури: 
1. Каталог электронщик. Раздел робототехника. http://www.electronshik.ru  
2. Сайт  конструктора Lego Mindstorms NХТ http://www.mindstorms.com 
3. Ащепкова. Н. С. розробка адаптивної системи керування моделі робота-
навантажувача на базі Lego Mindstorms NХТ. / Н. С. Ащепкова // Восточно – 
Европейский журнал передовых технологий. – 2015. - № 5 (7) 77.- С.54-63. 
4. Перспективы развития робототехнических учебных стендов для 
высшего специального образования в области робототехники, автоматики и 
мехатроники / В. А. Жмудь, А. Л. Печников, В. Г. Трубин, А. Б. Колкер // Труды 
конференции Scientific World - Перспективные инновации в науке, образовании, 
производстве и транспорте. http://www.sworld.com.ua/index.php/ru/technical-
sciences-212/informatics-computer-science-and-automation-212  
5. Интернет магазин конструктора Lego Mindstorms. http://shop.lego.com 
6. Филиппов С. А. Робототехника для детей и родителей / С. А. Филиппов 
– СПб.: Наука. – 2013. – 319 с.  
7. Сайт образовательных программ корпорации Lego. 
http://www.legoeducation.com   
8. Дусеев В. Р. Управление роботом Lego NХТ посредством Bluetooth. / 
В. Р. Дусеев // Вестник науки Сибири. – 2014. - № 2 (12).- С.147-153.  
